


















(AUV: Autonomous Underwater Vehicle)の開発が開
始された． 
  この開発に着手したAUV（開発コードネーム






2. AUV のシステムデザイン 






























は，図 1に示すように水深 1300m 前後の傾斜地（平





































2.2 資源探査 AUV の仕様 
2.2.1 “SuSE” 
“SuSE（スージー）”は図 2 に示すように前後に
独立可動の X 翼を有し，船尾に 4 機のスラスタを有
する流線型の探査機である．全長 5m，空中重量約 3
トンの機体には，最大 100kg までのペイロードが用








項目 仕様 備考 
大きさ 5 m x 1.4 m x 1.4 m 最大外形 
空中重量 3 ton  
潜航深度 最大 3,000 m  
航続時間 13 時間以上  
巡航速力 2 knot 最大 3 knot
推進器 主推進スラスタ 4 基、 
前後 X ラダー  







置、無線 LAN（浮上時）  
観測装置 
SBP, IFS, SAS, CTDO (電
導度、温度、深度、溶存
酸素), pH センサ等 
 













図 3  ピッチ制御のイメージ図． 
 
3. AUV の開発状況 







今後，機体については 2012 年 3 月末までに組上げ
調整を終了し，水槽試験までを終える予定である．
センサ開発は 2012 年度まで時間を要する．2012 年
10 月と 2013 年 2 月に海域試験を行い，システム調整
を終了し，2013 年度からは運用に入る予定である． 
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